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(54) 【 発 明 の 名 称 】 ヒュ ー マ ノ イド ロボ ッ ト の た め の 衝 撃 吸 取 装 置 


(5 の 【 要約 】 

本 発明 は 、 ヒ ュー マ ノ イ ドロ ボッ ト の た め の 衝 撃 吸 収 
装置 で あっ て 、 ヒ ュー マ ノ イ ドロ ボッ ト に 連結 され る 剛 
構造 と 、 変 形 可 能 な 外 殻 ( 2 1 : 23 ) と 、 緩 衝 器 ( 2 
2; 24 ) と を 備え 、 緩 衝 器 ( 2 2 : 2 4 ) は 、 主 方 向 
( X ) に 出る セル の 組 を 備え る 可 擁 性 セル 状 構造 か ら な 
り 、 お よび 第 1 の 端 部 で 剛 構 造 ( 2 0 ) に 主 方 向 ( X ) 
に 取り 付け られ 、 か つ 第 1 の 端 部 と 反対 の 第 2 の 端 部 で 
変形 可能 な 外 殻 ( 2 1 : 23 ) に 主 方 向 ( X ) に 連結 さ 
れる 、 衝 撃 吸 収 装置 に 関す る 。 有 利 に は 、 外 殻 ( 21 ) 
は 、 少 な く と も 1 つの サイ レン ト ブロ ッ ク タ イプ の 吸収 
性 固定 部 に よっ て 、 剛 構造 に も 直接 連結 され る 。 本 発明 
は 、 ヒ ュー マ ノ イ ドロ ボッ ト に も 関し 、 特 に 、 そ の よう 
な 衝撃 吸収 装置 を 備え る ヒュ ー マ ノ イド ロボ ッ ト の 頭 部 
に 関す る 。 
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